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Abstract of EP0995589 

Apparatus for transporting stackable plastic bags 
comprises a pin stack conveying device (2) in the 
region of the delivery station having a tilting plate 
(1 1 ) that can be brought into a horizontal position 
from a hanging position on the stack pin (4), and 
a gripping hand (8) with a pressure element. 
Preferred Features: The pressure element is 
formed by a mounting strip extending in the 
longitudinal direction of the plastic bag. 
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(54) Vorrichtung zum Abtransportieren von stapelbaren Beutelpaketen, Insbesondere 
Kunststoffbeuteln mit Bodenfalte 


(57) Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung 
zum Abtransportieren von stapelbaren Beutelpaketen, 
insbesondere Kunststoffbeuteln mit Bodenfalte, mit 
einer Stiftstapelfdrdereinrichtung (2), von der die Beu- 
telpakete (5) relativ einfach mit einer hochschwenkba- 
ren Schwenkplatte (11) in eine im wesentlichen 
horizontale Abnahmeposition gebracht werden, aus der 
sie mittels einer Greifhand (8) eines Roboters,(6) ein- 
wandfrei ubernommen und in eine Abnahmestation 
abgegeben werden kdnnen. 
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Beschreibung 

[0001] Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrich- 
tung zum Abtransportieren von stapelbaren Beutelpa- 
keten. insbesondere Kunststoffbeuteln mit Bodenfalte. 
mit einer eine schrittweise bewegbaren Stiftstapelkette 
mit Stapelstiften aufweisenden StiftstapelfOrdereinrich- 
tung und einer Abnahmestation, die einen Roboter mit 
einer zangenartig ausgebildeten Greiftiand aufweist. 
[0002] Einen allgemeinen Hinweis auf die Verwen- 
dung eines Robot ers, urn durch diesen den Abnahme- 
vorgang in eine Abnahmestation zu automatisieren. laBt 
sich der DE 38 34 115 C1 entnehmen. Die bekannte 
Vorrichtung geht dabei aber davon aus, den Zusam- 
menhalt der einzelnen Kunststoffbeutel im Beutelstapel 
durch die Verwendung von Drahtbugeln zu erreichen. 
Einzelheiten, wie nun letztendlich der Roboter bei der 
Abnahme der Kunststoffbeutel eingesetzt werden soil, 
last sich dieser Schrift nicht entnehmen, vielmehr wird 
dort ganz allgemein angegeben, dass der Einsatz eines 
Roboters wegen seiner Kbmpliziertheit und Kostspielig- 
keit bisher nicht beschritten worden ist. 
[0003] Bei der Stapelabnahme ist es auch allge- 
mein bekannt, auf den Einsatz von Drahtbugeln zum 
Zusammenhalten der einzelnen Kunststoffbeutel im 
Beutelstapel zu verzichten. Vielmehr erfolgt eine Verb- 
lockung der einzelnen Kunststoffbeutel zum Beutelsta- 
pel bereits im StiftstapelfGrderer und zwar dadurch. 
dass die Kunststoffbeutel an bestimmten Stellen, bei- 
spielsweise in einem durch eine Perforationslinie 
begrenzten Bereich, durch Druck und Hitze miteinander 
verschmolzen werden. Auf diese Weise kommt man 
zwar bei der Herstellung der Kunststoffbeutel zu einer 
wesentlichen Vereinfachung, zumal sich auch die 
Abnahme der Beutelstapel von der StiftstapelfOrderein- 
richtung wesentlich besser vollziehen laBt und schliefr- 
lich auch das Verpacken der Kunststoffbeutel in Kartons 
Oder dergleichen merWich vereinfacht wird. Dennoch 
obliegt es der Bedienungsperson, die Qualitat der verb- 
lockten Beutelpakete zu begutachten und zur Verpak- 
kung beispielsweise in einen Karton vorzubereiten. 
Dieses Vorbereiten zum Abpacken in einen Karton 
macht nun insbesondere bei Kunststoffbeuteln mit 
Bodenfalte besondere Schwierigkeiten. Das ist deshalb 
der Fall, weil die im Stapel aufeinanderliegenden Kunst- 
stoffbeutel im gefalteten Bodenbereich auffachern und 
somit dort dicker als im flachliegenden Kopfbereich 
sind. Der Bodenbereich neigt je nach Beutelart und - 
groBe dazu, umzuschlagen, wenn das Beutelpaket in 
eine waagerechte bzw. nahezu waagerechte Lage 
kommt. Eine Bedienungsperson hat daher selbst bei 
Einsatz einer robotergesteuerten Multifunktionshand 
mitunter alle Hande voll zu tun, urn einwandfreie Beutel- 
packen sicherzustellen. Dies gelingt oft nur dann, wenn 
die Produktionsgeschwindigkeit reduziert wird, damit 
die Abnahmeperson der Paketaufbereitung folgen 
kann. 

[0004] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde. 


eine zum Abtransportieren von stapelbaren Beutetpa- 
keten, insbesondere Kunststoffbeuteln mit Bodenfalte 
geeignete Vorrichtung der eingangs genannten Art zu 
schaffen, durch die die Abnahme und Ubergabe von 
j Beutelstapeln, insbesondere wenn es sich dabei urn 
paketweise gestapette Kunststoffbeutel mit Bodenfalte 
handelt, von einer StiftstapelfOrdereinrichtung zu einer 
Abpackstation durch entsprechende Automatisierung 
noch weiter vereinfacht und beschleunigt wird. 
w [0005] Diese Aufgabe wird erfindungsgemaB 
dadurch gelOst, dass die Stiftstapelf6rdereinrichtung im 
Bereich der Abnahmestation eine das jeweils zur 
Abnahme bereite Beutelpaket aus einer an den Stapel- 
stiften im wesentlichen hangenden Lage in eine im 
is wesentlichen horizontal Position bringbare Schwenk- 
platte und die Greifhand zwei mit Abstand diagonal 
gegenuberliegende, das Beutelpaket beidseitig ergrei- 
fende Klemmeinrichtungen sowie ein hOhenverstellbar 
gelagertes. das Beutelpaket im wesentlichen mittig 
20 beaufschlagendes Druckelement aufweist. Mit den Mit- 
teln nach der Erfindung kommt man zu einer vergleichs- 
weise einfachen Lfisung. urn das unerwunschte 
Umschlagen des Bodenfaltbereiches der Kunststoff- 
beutel zu verhindern. Dies wird im einzelnen dadurch 
25 erreicht, dass das in der StiftstapetfGrdereinrichtung 
herabhangende Beutelpaket mit der Schwenkplatte in 
eine im wesentlichen waagerechte Position gebracht 
wird, aus welcher das durch das Druckelement bzw. ein 
damit verbundenes Niederhalteelement im Bodenfalt- 
30 bereich beaufschlagte Beutelpaket durch die Greifer- 
hand ergriffen und an den gegenuberliegenden Seiten 
mittels der Klemmeinrichtungen gehalten wird, wobei 
durch Relativbewegung des Druckelementes gegen- 
uber dem Beutelpaket eine leichte Vorknickung des 
35 Paketes geschaffen wird, so dass der Bodenfaltbereich 
nicht mehr umschlagen kann. Mittels eines die Greifer- - 
hand tragenden Roboters und dessen Transportbewe- 
gungen kann nach Ldsen der auBeren 
Klemmeinrichtungen durch Abwartsbewegung des 
40 Druckelementes das Beutelpaket in einen bereitstehen- 
den Karton oder dergleichen abgelegt werden, wobei 
das Druckelement unter Bildung einer V-Knickung das 
Beutelpaket aus den freigebenden Klemmeinrichtungen 
auf den Kartonboden bzw. auf bereits darin liegende 
45 Pakete abgelegt werden kann. Die Greiferhand laBt das 
Beutelpaket mithin nicht einfach fallen, vielmehr wird 
dies optimal positioniert auf das jeweils letzte Beutelpa- 
ket abgelegt. 

[0006] In zweckmaBiger Ausgestaltung der Erfin- 
so dung ist das Druckelement von einer sich im wesentli- 
chen in Langsrichtung des Beutelpakets erstreckenden 
VorknicWeiste gebildet. 

[0007] Die VorknicWeiste bzw. eine diese haitende 
Tragleiste ist uber hohenverstellbare Verstellzylinder an 
55 einer ersten Tragplatte befestigt, die - direkt oder indi- 
rekt - mit einem Auslegearm des Roboters verbunden 
ist. 

[0008] Die erste Tragplatte sowie eine damit ver- 
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schachtelt angeordnete zweite Tragplatte dienen zur 
Aufnahme von Fuhrungsschienen for darin verstellbar 
gelagerte Tragarme, an deren jeweils paarweise nach 
einer Seite weisenden freien Enden Haltewinkel der 
Klemmeinrichtungen angeschlossen sind. Die Halte- 
winkel tassen sich uber Zylinder-Kolben-Einheiten auf 
die Abmessungen der jeweils zu transportierenden 
Beutelpakete einstellbar verschieben. 
[0009] Ein bevorzugtes Ausfuhrungsbeispiel der 
Erfindung ist in der Zeichnung dargestellt und wird im 
folgenden naher eriautert. Es zeigen: 

Figur 1 eine Aufsicht auf einen Teil einer Beutelher- 
stellmaschine mit einer StiftstapelfOrderein- 
richtung, einschlieBlich eines Roboters mit 
Greiferhand sowie einer zugehOrigen Abla- 
gestation, 

Figur 2 eine Seitenansicht der StiftstapelfOrderein- 
richtung mit einem Teil der Greifhand in ver- 
grOBertem Maf3stab, 

Figur 3 eine teilweise Schnittansicht der Greifhand 
in einer auseinandergefahrenen Stellung p 

Figur 4 die zugehOrige Aufsicht auf die Greifhand, 

Figur 5 eine schematische Seitenansicht der Greif- 
hand, 

Figur 6 eine der Figur 3 entsprechende Schnittdar- 
stellung, jedoch in einer ein Beutelpaket 
Wemmenden Stellung und 

Figur 7 eine der Figur 6 entsprechende Darstellung 
in einer das Beutelpaket abgebenden:Stel- 
lung. 

[001 0] In Figur 1 ist eine Beutelherstellmaschine 1 
schematisch dargestellt, die zum Herstellen von Kunst- 
stoffbeuteln, beispielsweise Kunststoffbeuteln mit 
Bodenfalte ausgebildet und eingerichtet ist. Zu diesem 
Zweck wird von einer Wickelrolle eines nicht dargestell- 
ten Abwickelstandes eine thermoplastische Kunststoff- 
folienbahn abgewickelt, die beispielsweise als 
Schlauchfolienbahn ausgebildet sein kann. Innerhalb 
der Beutelherstellmaschine 1 wird die Schlauchfolien- 
bahn uber nicht dargestellte Antriebswalzen und 
Spannwalzen gefOhrt. Mrttels gleichfalls nicht darge- 
stellter Einrichtungen kOnnen in die Kunststoffolienbahn 
zwei AufhangelOcher eingebracht werden und mittels 
einer nicht dargestellten Quer-Trenn-SchweiBeinrich- 
tung einzelne Beutel von der Schlauchfolienbahn abge- 
trennt werden. SchlieBlich werden diese Beutel an eine 
StiftstapelfOrdereinrichtung 2 mit einer schrittweise 
umlaufend angetriebenen Stiftstapelkette 3 transpor- 
tiert Auf der StiftstapelfOrdereinrichtung kontinuierlich 
gesammelte Kunststoff beutel lassen sich in an sich 


bekannter Weise zu Beutelpaketen sammeln. Zu die- 
sem Zweck weist die StiftstapelfOrdereinrichtung an der 
Stiftstapelkette 3 paarweise angeordnete Stapelstifte 4 
auf, an denen, wie aus Figur 2 hervorgeht, das Beutel- 

5 paket 5 uber die AufhangeOffnungen in den Beuteln auf- 
gehangt ist und im wesentlichen frei hangend nach 
unten weist. Die paketweise gesammelten Beutel wer- 
den in an sich bekannter Weise in der StiftstapelfOrder- 
einrichtung miteinander verblockt. 

10 [0011] Nach der Bildung eines verblockten Beutel- 
stapeis 5 auf der Stiftstapelkette 3 wird der fertige Beu- 
telstapel am Ende der StiftstapelfOrdereinrichtung 2 mit 
Hilfe eines am Ende der StiftstapelfOrdereinrichtung 2 
angeordneten Roboters 6 abgenommen, der uber einen 

is Auslegearm 7 eine Greifhand 8 tragt. Die Funktion des 
Roboters bzw. der Greifhand 8 wird weiter unten naher 
eriauteri 

[0012] An der Entnahmestelle der StiftstapelfOrder- 
einrichtung 2 ist zur besseren Fuhrung des Beutelsta- 
20 pels 5 eine freibeweglich drehbare Rolle 9 vorgesehen, 
die den Beutelstapel 5 mit einem geringfOgigen 
Abstand von einer Schwenkplatte 1 1 halt, die am obe- 
ren Ende der StiftstapelfOrdereinrichtung 2 urn eine im 
wesentlichen horizontal Achse 12 schwenkbar gela- 
25 gert ist. Mit Hilfe dieser Schwenkplatte 1 1 laBt sich das 
Beutelpaket 5 aus der in Figur 2 mit strichpunktierten 
Linien angedeuteten hangenden Position in eine im 
wesentlichen waagerechte Position bringen, die in Figur 
2 mit strichpunktierten Linien angedeutet ist. Zum Ver- 
sa schwenken der Schwenkplatte dient ein Verstellzylinder 
13, der an einem Arm 14 eines Traggestells 15 bei 16 
schwenkbeweglich angelenkt ist. Aus Figur 2 ist ferner 
ein Teil der Greifhand dargestellt, urn die Lage anzu- 
deuten, aus welcher Position in der weiter unten naher 
35 beschriebener Weise die Greifhand 8 das im wesentli- 
chen horizontal liegende Beutelpaket 5 ergreift und im t -v. v - . 
Sinne des Pfeils 17 zu einer Abnahmestation 18 fuhrt, 
in der beispielsweise leere Kartons 1 9 bereit stehen, um 
eine Vielzahl von Beutelpaketen 5 aufnehmen zu kOn- 
40 nen. 

[0013] Wie aus den Figuren 3 und 4 hervorgeht, 
weist die Greifhand 8 ineinander verschachtelt ange- 
ordnete und uber eine LangsfOhrung 23 einander ver- 
schiebbare Tragplatten 20, 21 auf, deren eine am 

45 Auslegearm 7 des Roboters 6 befestigt ist. Mit Abstand 
zur Unterseite der Tragplatte 20 sitzt uber eine Traglei- 
ste 22* ein Druckelement 22 in Form einer VorknicWei- 
ste. Die Vorknickleiste 22 ist uber Verstellzylinder 24 
hOhenverstellbar und zwar fur den weiter unten naher 

so eriauterten Zweck. An den Tragplatten 20, 21 sind ver- 
setzt zueinander Fuhrungsschienen 25, 26 angeordnet 
und zwar jeweils paarweise nach der einen oder ande- 
ren Seite. Die Fuhrungsschienen dienen zur Aufnahme 
von darin verschieblich gelagerten Tragarmen 27, 28, 

55 an denen diametral gegenuberliegende Haltewinkel 29, 
31 gefuhrt sind. Zur gegenseitigen Verstellung der Hal- 
tewinkel 29 und 31 in eine das Beutelpaket 5 aufneh- 
mende und in eine abgebende Stellung ist jeweils eine 
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Zyiinder-Kolben-Einheit 32. 33 vorgesehen, deren eine 
an der einen Tragplatte 20 und deren andere an der 
anderen Tragplatte 21 befestigt ist. Die Hattewinkel 31 
weisen untere Stege 34, 35 und obere Stege 36, 37 auf. 
Jeweils in den oberen Stegen 36, 37 sind Klemmzylin- 5 
der 38, 39 befestigt deren Kolbenstangen 41, 42 
Klemmstucke 43, 44 aufweisen. 
[0014] Wahrend in den Figuren 3 und 4 die Greif- 
hand 8 mit ihren Klemmeinrichtungen 30 sich in einem 
ausgefahrenen befindet, urn ein Beutelpakel 5 aufzu- 10 
nehmen, ist in den Figuren 5 und 6 die Abgabestellung 
gezeigt. 

[0015] Die erfindungsgemaBe Vorrichtung arbeitet 
wie folgt: 

[0016] Die Greiferhand stent in der in Figur 3 is 
gezeigten Aufnahmestellung, d. h. die Hattewinkel 29 
und 31 sind nach auBen gefahren. Die SchwenkWappe 
1 1 der Stiftstapelfdrdereinrichtung wird schlieBlich uber 
den Stellzylinder 13 nach oben verschwenkt, so dass 
das Beutelpaket 5 aus der im wesentiichen frei nach 20 
unten hangenden Position in die in Figur 2 gezeigte, im 
wesentiichen horizontale Position gelangt, so wie das 
auch aus Figur 3 ersichtlich ist. Danach werden die Hal- 
tewinkel 29. 31 uber ihre jeweils zugeordneten Zylinder- 
Kolben-Einheiten 32. 33 nach innen gefahren, so dass 25 
das Beutelpaket von den unteren Stegen 34, 35 der 
Haltewinkel 29. 31 aufgenommen wird. In der eingefah- 
renen Halteposition kann im Zusammenwirken mit dem 
Druckelement 22 erreicht werden, dass der Bodenfalt- 
bereich nicht nach innen umschlagen kann. Erforderli- 30 
chenfalls kann das Beutelpaket dabei durch die 
VorknicWeiste 22. die zum Bodenfaltbereich des Beutel- 
pakets schrag nach oben veriauft, mittig leicht vorge- 
knickt werden, so wie das in Figur 6 angedeutet ist. 
Durch die inzwischen ausgefahrenen Wemmzylinder 35 
38. 39 bzw. uber die an deren Kolbenstangen 41. 42 
befindlichen Klemmstucke 43, 44 werden die Beutel 
bzw. wird das Beutelpaket beidseitig gehalten und auf 
diese Weise das Beutelpaket in seiner Lage zentriert. 
Das so festgeWemmte Beutelpaket wird mit Hilfe des 40 
Roboters 6 in eine Abnahmeposition im Bereich der 
Abpackstation 18 gebracht und zwar dergestalt, dass 
die Greifhand 8 oberhalb eines zu fullenden Kartons 19 
zu liegen kommt und gegebenenfalls in diesen einfahrt. 
Sobald die richtige Position erreicht ist, fahren die 45 
Klemmzylinder 38, 39 bei unverandert posrtionierten 
Haltewinkeln 29, 31 nach oben und das Druckelement 
bzw. die VorknicWeiste 22 wird ausgefahren, so dass 
das Paket V-fGrmig geknickt in den Karton eingelegt 
wird, so wie das in Figur 7 angedeutet ist. Durch diese so 
MaBnahme wird sichergestelH. dass die verdickten bzw. 
auffachernden Faltbodenbereiche nicht umschlagen 
kannen, vielmehr das Beutelpaket einwandfrei in den 
bereitstehenden Karton 19 eingelegt werden kann. 
Inzwischen ist die Schwenkplatte 1 1 wieder in ihre im 55 
wesentiichen nach unten weisende Ausgangsposition 
zuruckgeschwenkt worden. 


Patentanspruche 

1. Vorrichtung zum Abtransportieren von stapelbaren 
Beutelpaketen, insbesondere Kunststoffbeuteln mit 
Bodenfalte, mit einer eine schrittweise bewegbare 
Stiftstapelkette mit Stapelstiften aufweisenden Stift- 
stapelfOrdereinrichtung und einer Abnahmestation. 
die einen Roboter mit einer zangenartig ausgebil- 
deten Greifhand aufweist. dadurch gekenn- 
zeichnet. dass die Stiftstapelf6rdereinrichtung (2) 
im Bereich der Abnahmestation eine das jeweils 
zur Abnahme bereite Beutelpaket (5) aus einer an 
den Stapelstiften (4) im wesentiichen hangenden 
Lage in eine im wesentiichen horizontale Position 
bringbare Schwenkplatte (11) und die Greifhand (8) 
zwei mit Abstand diagonal gegenuberliegende. das 
Beutelpaket (5) beidseitig ergreifende Klemmein- 
richtungen (30) sowie ein hdhenverstellbar gelager- 
tes, das Beutelpaket (5) im wesentiichen mittig 
beaufschlagendes Druckelement (22) aufweist. 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass das Druckelement von einer sich im 
wesentiichen in Langsrichtung des Beutelpaketes 
(5) erstreckenden Tragleiste {22") mit VorknicWeiste 
(22) gebildet ist. 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1 oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, dass an der VorknicWeiste (22) 
ein auf den Bodenfaltbereich des Beutelpaketes zur 
Einwirkung bringbarer Niederhalter (23) befestigt 
ist. 

4. Vorrichtung nach einem oder mehreren der Anspru- 
che 1 bis 3, dadurch gekennzeichnet. dass die 

v VorknicWeiste (22) mit Abstand zu mit einem Ausle- 
gerarm (7) des Roboters (6) verbundenen Tragplat- 
ten (20. 21) befestigt ist. an der direkt oder indirekt 
Verstellzylinder (24) fQr die VorknicWeiste (22) sit- 
zen. 

5. Vorrichtung nach einem oder mehreren der Anspru- 
che 1 bis 4. dadurch gekennzeichnet, dass an 
den Tragplatten (20, 21) Fuhrungsschienen (25, 26) 
fur darin verstellbar gelagerte Tragarme (27, 28) 
befestigt sind, an deren jeweils paarweise nach 
einer Seite weisenden freien Enden Haltewinkel 
(29. 31) der Klemmeinrichtungen (30) angeschlos- 
sen sind. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 5. dadurch gekenn- 
zeichnet. dass die Haltewinkel (29, 31) uber an der 
Halteplatte (21) abgestutzte Zylinder-Kolben-Ein- 
heiten (32, 33) verstellbar sind. 

7. Vorrichtung nach einem der Anspruche 5 oder 6, 
dadurch gekennzeichnet, dass die Haltewinkel 
(29, 31) der Klemmeinrichtungen (30) untere und 
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obere, nach innen abgewinkelte Stege (34, 35. 36. 
37) aufweisen und dass an den oberen Stegen (36, 
37) Klemmzylinder (38. 39) befestigt sind. deren 
Kolbenstange (41 , 42) sich im wesentiichen parallel 
zu der VorknicWeiste (22) erstreckende Klemm- 5 
stucke (43, 44) tragen. 
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(54) Vorrichtung zum Abtransportieren von stapelbaren Beutelpaketen, insbesondere 
Kunststoffbeuteln mit Bodenfalte 


(57) Die Erfindung bezieht sich auf eine Vorrichtung 
zum Abtransportieren von stapelbaren Beutelpaketen, 
insbesondere Kunststoffbeutein mit Bodenfalte, mit 
einer Stiftstapeifdrdereinrichtung (2), von der die Beu- 
telpakete (5) relativ einfach mit einer hochschwenkba- . 
ren Schwenkplatte (11) in eine im wesentlichen 
horizontal Abnahmeposition gebracht werden, aus der 
sie mittels einer Greifhand (8) eines Roboters (6) ein- 
wandfrei ubernommen und in eine Abnahmestation 
abgegeben werden kOnnen. 
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